® - - - Intra. 2: 

dD BUNDESREPUBLIK DEUTSCHLAND 



• * m » 



DEUTSCHES 




PATENTAMT 



F41G 5/00 

F41 G 7/14 



CO 
CO 

CO 
CM 



® 



Offenlegungsschrift 23 36 



Aktenzeichen: 
Anmeldetag: 
Off enlegungstag : 



P23 36 040.9-22 
14. 7.73 
20. 1.77 



® 



Unionsprioritat: 



00 
CO 

—I 



Bezeichnung: 



Abwehrsystem, insbesondere fur die Panzerbekampfung 



® 
® 



Anmelder: 



Erfinder: 



Messerschmitt-Bolkow-Blohm GmbH, 8000 Munchen 



Held, Manfred, DipL-Phys. Dr., 8891 Kuhbach; Spies, Johann, 
8068 Pfaffenhofen 



r— 
m 

o 

2 



Prufungsantrag gem. § 28 b PatG ist gestellt 



©1.77 609 883M52 



10/70 



2^3^6040 



M e s s er s chmi t t-B c5 llco v;-B lohm 
Gesellschaft mit 
beschranlcter Ila'jrtung 
M ii n c l i e n 



O t tobrunn , 20 . G • 19 7 3 
7573 

BS61 Hi/go 



Abv/ehf system, insbesondere ftir die Panzerbekampfung 



Die Erfindung betrif ft ein Abwehrsystem, insbesondere 
fiir die Panzerbekampfung, mit einem oder mehrere Selcun- 
dargeschosse enthaltenden und ein Stativ aufvjeisenden Be- 
halter, v/obei die Sekundargeschosse in der Wirkstellung 
des Behalters am Boden eine im wesentlichen horizontale 
Lage einnehraen und iiber eine ZUndeinrichtung auslosbar 
sind. 

Zur BGlcaiupfung von Panzern sind Minensperren bekannt, die 
ausgelegt oder verschossen v/erden xmd nur dann ansprechen 
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wenn ein Panzer entweder direkt eine der Minen oder einen 
mit den Minen verbundenen Stolper-, Kontakt- oder ReiBdraht 
Uberfahrt. AuBerdem ist es bekannt, die Panzerbekampfung 
mit direlct auf das Ziel gerichteten Geschossen vorzunehmen, 
v/obei auch sog. Hehrf ach-Gef echtskopf e zur Anv/endung ge- 
langen^ 

Durch die DT-OS 2 004 637 ist ein Gefechtskopf ftir Boitiben, 
Geschosse und Raketen mit einer Hiille und mehreren in die- 
ser untergebrachten Sekundargeschossen bekannt, bei denen 
die Geschosse in Abschu3rohren angeordnet sind, die je zu 
zweit zu einer Einheit zusammengef a3t sind. Jede Einheit 
weist einen Fallschirm und einen langen Stab auf, der sich 
nach dem Zerlegen des Gef echtskopf es in die Erde bohren kann 
und dadurch eine im wesentlichen horizontale Lage der beiden 
AbschuBrohre gev/ahrleisten soil. Die Treibladungen der in 
den AbschuBrohren enthaltenen Geschosse werden entweder beim 
Aufschlagen des Stabes auf die Brtde oder durch Fernsteuerung 
ausgelost. 

Diese Anordnung hat verschiedene Nachteile. Die Wirkungs- 
wahrscheinlichkeit ist auBerst gering, weil es vom Zufall 
abhangt, ob nach dem Auf setzen der Einheit auf die Erde die 
Schufllinie der AbschuBrohre gerade auf einen Panzer gerich- 
tet ist. Bei einer Fernauslosung kann evtl. abgewartet 
werden, bis das Zielgebiet von Panzern durchfahren wird. 
Damit wird die Tref f erv/ahrscheinlichkeit etwas erhohtj es 
bleibt aber nach wie vor dem Zufall Uberlassen, ob ein 
Panzer getroff en wird oder nicht. Wenn nach einmaligem Aus- 
losen der Treibladung die Geschosse verbracht sind, ist 
keine weitere Einsatzmoglichkeit mehr vorhanden. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Abwehrsystem 
zu schaffen, das sowohl von Hand aufgestellt als auch ver- 
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schossen warden kann und das selbsttStig ein sich bewegen- 
des Objekt erfaftt, sich auf das Ziel ausrichtet und es mit 
einem und/oder mehreren magazinlerten Geschossen oder 
Plugkorpern bekampft. 

Ausgehend von einem Abwehr system der eingangs genannten 
Art ist diese Aufgabe erf indungsgeraSB dadurch gelSst, daB 
der Behalter ein von einem Stellglied betStigbares Hohen- 
und Seitenrichtgetriebe und eine Kommandoeinrichtung auf- 
weist, die aus einem durch einen Sensor auf steuerbaren Or- 
tungsteil mit Binricht\ingen zur Ortung von sich am Boden 
bewegenden Objekten, aus einem Auswerteteil zur Auswertung 
der georteten Information en , zsur Ansteuerung des Stell- 
gliedes sowie mit einer Einrichtung zur AuslSsung der Ziind- 
einricbtung besteht, dies alles in derartiger Anordnung, 
dafl bei tibereinstimmung von Ortungsdaten und der Ausrich- 
tung des BehSlters mindestens ein SekundSrgeschofl auslos- 
bar ist, 

Nach einem weiteren Merkmal der Erfindung besteht das Or- 
tungsteil aus einem die Umgebung zeilenweise uber Spiegel 
abtastenden passiven optischen Sensor oder aus einem die 
Umgebung mit einer Facetten-Linsen-Anordnung abbildendem 
Array* 

Nach einem weiteren Merkmal der Erfindung ist vorgesehen, 
dafl die Kommandoeinrichtung einen passiven akustischen 
Sensor aufweist, \ind das Ortungsteil aus einem durch einen 
Motor geateuerten rundum horizontal und urn einen Winkel- 
bereich von etwa 30° vertikal suchenden Reflektor besteht, 
der Impulse eines Radarsensors bder optischen Sensors re- 
f lektiert. 

Die Erfindung ist weiterhin dadurch gekennzeichnet, dafl im 
Auswerteteil ein durch einen Wecksensor einzuschaltender 
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Rechner angeordnet ist, in den die im Ortungsteil mit dem 
Ref lektor ermittelte horizonirale und vertikale Richtung 
sowie die mit dem Radarsensor Oder optischen Sensor fest— 
gestellte Geschwindigkeit und Bev/egungsrichtung des beweg- 
ten Objektes eingebbar ist, durch den von stillstehenden 
Zielen herriihrende Ortungsimpulse unterdriickbar sind, und 
dafi die Ausgangssignale des Rechners dem Stellglied zufuhr— 
bar sind, das aus einem Horizontalservo und einem Horizon— 
talwinkelgeber sowie einem Vertikalservo und einem Vertikal* 
winkelgeber besteht, und daB dem Rechner ein Ringzahler 
nachgeordnet ist, durch den bei Ubereinstimmung der Servo— 
und Winkelgeberda-ben eine Zundung des erstien Sekundarge— 
schosses auslosbar isto 

In weiterer Ausbildung des Abwehrsystems als eigenange— 
triebener Flugkorper ist auf den Behalter eine einen Fall- 
schirra enthaltende Kappe aufgesetzt und weist der Behalter 
einen in der Langsachse eines Triebwerksteiles ange— 
ordneten Stab auf , der von dem zusammengef alteten, vor 
dem Eindringen des Stabes in den Boden sich offnenden 
Stativ umschlossen ist. 

Nach weiteren Merkmalen der Erfindung ist der Rechner so 
ausgebildet, daB er eine Totzeitstufe aufweist, durch die 
das Abwehrsystem nach AbschuB des ersten Sekundargeschos— 
ses eine voreinstellbare Zeit sperrbar und danach wieder 
einschaltbar ist, und daB durch den Ringzahler nach Ortung 
weiterer bewegter Objekte fortlaufend die Zundung der wei- 
teren Sekundargeschosse auslosbar ist* 

Nach weiteren Ausbildungen der Erfindung wertet der Rechner 
aus den Eingaben des Ortungsteils die unterschiedliche Ent— 
fernung von zwei aufgefaBten bewegten Objekten derart aus, 
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daB der Horizontal- vind Vertilcal servo nur durch Daten des 
naheren Objektes auslosbar ist und wertet der Rechner die 
Winkelstellungen von zwei gleich welt entfernten bev/egten 
Objekten derart aus, daB nvir die Daten des Objektes den Ho- 
rizontal- und Vertikalservo auslosen, das von einer vorge- 
gebenen Ref erenzgeraden den kleineren V^inkel aufweist. - 

Weiterhin konnen erf indungsgemaB als Sekundargeschosse 
Lenkflugkorper mit passiven oder aktiven Zielsuchkopf en ver- 
wendet werden und besteht der Sensor im Ortungsteil vor- 
zugsweise aus einer Laserdiode, die das Zielobjekt zum Auf- 
finden ftlr einen mit passivem Zielsuchkopf ausgeriisteten 
Lenkflugkorper beleuchtei^. 

Die mit der Erfindung erzielten Vorteile bestehen insbeson- 
dere darin, daB die im Abwehrsystem enthaltenen Sekundarge- 
schosse Oder Flugkorper einzeln gezielt auf bewegte Objekte 
abschiefibar sind^ Die Tref f erwahrscheinlichkeit ist daher 
sehr groB« Perner sind die Systemteile wieder verwendbar. 
PUr die Auffassung und Ortuzig von bewegten Objekten konnen 
alle bekannten Sensoren eingebaut vrerden* Ein weiterer Vor- 
teil ist darin zu sehen^ daB der Aufbau des Abwehrsystems 
mit Ublichen, verbal tnismMflig einfachen elektrischen, elek- 
tronischen und mechanischen Bauteilen durchzufUhren ist, 
Unter Beriicksichtigung der groBen Tref f erwahrscheinlichkeit 
ist durch die Erfindung ein sehr wirkungs voiles Abwehrsystem 
mit einem groBen Wirkungsradius gegen Panzer und andere 
sich bewegende hochwertige Objekte geschaffen. 

Die Erfindung ist nachfolgend anhand von drei AusfUhrungs- 
beispielen dargestellt und beschrieben. 

Es zeigen: 

Figur 1 ein als Flugkorper ausgebildetes Abwehrsystem; 
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Pigur 2 das Abwehrsystem mit selnen wesentlichen Bau— 
gruppen in perspektivischer Darstellung; 

Pigur 3 Einzelheiten eines Ortungsteiles des Abwehr— 
systems gemali Pig* 2} 

Pigur 4 Einzelheiten einer anderen AusfUhrungsf orra des 
Ortungsteiles J 

Pigur 5 ein Blockdiagramm eines Auswerteteiles des Ab— 
wehrsysteras gemafl Pig. 2 und 

Pigur 6 ein Blodcdiagramm einer weiteren AusfUhrungs- 
form des Auswerteteiles. 

Ein Abwehrsystem, welches beispielsweise wie ein Flugkor— 
per verschossen werden kann, besteht, wie Pigur 1 zeigt, 
aus einem Triebwerksteil 1, einem Auswerteteil 2, einera 
Ortungs- und Verstellteil 3, einem Behalter ftir Sekundarge- 
schosse Oder Plugkorper 4 und einer Pallschirmkappe 5. 
PUr das Verstandnis der Wirkungsweise des Abwehrsystems 
sind nur die Baugruppen 2,3 und 4 zu beschreiben, die 
auch von Hand im Gelande aufgestellt werden konnen. 

Die Pigur 2 zeigt das Abwehrsystem in seiner Wirkstellung. 
Der Behalter 4, der teilweise auf geschnitten ist, nimrat 
eine im wesentlichen horizontale Lage ein, aus der in ihm 
angeordnete Sekundargeschosse oder Plugkorper 6 abge— 
schossen werden kSnnen. Die Hiille des Verstellteiles 3 
ist foirtgelassen. Mit dem Behalter 4 ist ein nur schema- 
tisch dargestelltes Stellglied 7 verbunden, das Uber Ge^ 
lenkteile 8,9 und 10 den Behalter 4 in jede gewUnschte 
Richtstellung bewegt. Die Azimuteinstellung wird durch 
ein Gelenk 11 Ubertragen, das mit in einem Servoteil 12 
eingebauten Motoren in getrieblicher Verbindung steht. Die 
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Elevationseinstellung erfolgt Uber die Gelenkgabel 10, 
und zwar xm. jeweils + 30° von der etwa waagerechten Null- 
steLlung aus, wMhrend die Azimuteinstellung um die Langs- 
achse des Kugelgelenlces erfolgt, und zwar um 360°. Dem 
Servotell 12 schlieflt sich ein Ortungsteil 13 an, von dem 
zwei Ausftihrungsarten anhand der Figuren 3 und 4 nSher er- 
iSutert werden. Dem Ortungsteil folgt das Auswerteteil 2, 
von dem zwei Ausfiihrungsarten in den Figuren 5 und 6 dar- 
gestellt sind. Die Telle 11,12,13 und 2 bilden zusammen die 
Kommandoeinrichtung 14 des Abwehrsystemes. 

Das Abwehrsystem wird entweder von Hand oder beim Auftref- 
fSn nach seinem VerschieBen in der Ausbildung als Flug- 
kSjrpeif durch seine kinetische Energie mit Hilfe eines ge- 
bSrteten, am GehSuse befestigten Stabes 15 in das Erd- 
reich gebohrt und dabei durch ein Stativ 16 in seiner Lage 
gehalten. Das Stativ 16 kann in bekannter, nicht nSher 
dargestellter Art ausgefUhrt werden. Der Stab 15 und das 
atoBen herum angeordnete Stativ 16 ist am Triebwerk be- 
festigt, wie es in der Figur 1 angedeutet ist. Vor dem 
Auftreffen des Plugkorpers wird in nicbt dargestellter Wei- 
se durch ein Zeitwerk ein in der Kappe 5 befindlicher Pall- 
schirm ausgelSst und herausgezogen sowie das Stativ 16 
auseinandergespreizt . 

Dem ortungsteil 13 ist ein nicht dargestellter akustischer 
Sensor vorgeschaltet, der von sich bewegenden Objekten, 
z.B. von Panzern, die ausgesendeten Schallwellen empfSngt 
und das Ortungsteil 13 einschaltet. Die genaue Feststel- 
lung der Lage und Geschwindigkeit des Objektes kann z.B. 
durch einen Ortungsteil entsprechend Figur 3 mit einem 
optischen Sensor bestimmt werden, der aus einem Zylinder 2o 
mit einer Pacetten-Linsen-Anordnung 21 besteht, welche die 
■ Umgebung au£ einer Fotodetektor-Anordnung 22, die auf den 
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Mantel eines kleinen Zylinders aufgesetzt ist, abbildet. 
Die Anordnung kann auch so ausgebildet sein, dafl die Umge- 
bung liber die Facetten-Linsen-Anordnung 21 und Lichtleiter 
auf die Fotodioden 22 in einem f lachenhaf ten Array abgebil- 
det wird^ Xndert sich, sei es im sichtbaren Bereich oder im 
Infrarotbereich, die Umgebungshelligkeit durch heranf ahrende 
Objekte, so kann durch Zuordnung der Anderung der Ausgangs— 
signals der Fotodetektoren 22 Uber eine Rechnermatrix genau 
die Winkellage des Objektes in horizontaler und vertikaler 
Richtung sowie seine Bewegungsgeschwindigkelt ermittelt wer- 
den. 

Eine aktive Ausfilhrungsf orm des Ortungsteiles 13 ist im 
Prinzip in der Figur 4 dargestellt. Ein Motor 23 dreht hier 
einen liber ein Schwenksystem 25 in vertikaler Richtung 
schwenkbaren Reflektor 24, der Uber eine Optik 26 Impulse 
eines Radar sensors 27 reflektiert. Durch das Drehen des Mo- 
tors 23 und die genaue Kenntnis seiner Winkellage sowie 
durch das Schwenken des Schwenk systems 25 kann ein Kugel- 
sektor mit einem horizontalen Winkelbereich von 360° und 
einem vertikalen Winkelbereich von etwa 10 bis 30° abge- 
tastet werden. Durch Auswerten der durch eine strich punk- 
tier te Linie 28 angedeuteten ref lektierten Signale konnen 
in bekannter Weise bewegte Objekte erfaBt und in ihrer Rich- 
tung und Annaherungsgeschwindigkeit genau definiert, sowie 
der gesamte ruhende Hintergrund, wie Baume, Hauser, StrSu- 
cher unterdrlickt werden. Anstelle des Radargerates kann 
der Block 27 auch eine gepulste Lichtquelle z.B. eine Laser- 
diode rait einer Fotozelle darstellen, deren Impulse die Um- 
gebung mit Hilfe des dreh— und schwenkbaren Ref lektors 24 
abtasten. 

Der Auswerteteil 2 der Kommandoeinrichtung 14 weist als we- 
sentlichstes Bauteil einen Rechner 30 auf. In der Fig. 5 
iist das Auswerteteil fUr einen aktiven Ortungsteil entspre- 
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chend Fig. 4 dargestellt. Auch hier wird das System durch 
einen alcustischen Sensor 31, der auf die GerauscTne eines 
bewegten Objektes anspricht, eingeschaltet. Die vom Zlel 
refle]c tier ten Impulse 28 des Im Ortungstells 13 angeordne- 
ten Senders 27 werden in den Rechner 30 elngegeben. Die 
VJinlcellage-des Reflektors 24 in horizontaler Richtung wird 
iJber einen Servo 24a, diejenige in vertilcaler Richtung uber 
etnen Servo 24b in den Rechner elngegeben. Durch die Icon— 
stante Laufzeit der Impulse 2G bei ruhenden Gegenstanden 
unterdriiclct der Rechner ein stillstehendes Zlel. VJird je- 
doch ein groBerer slch bewegender Gegenstand reflektlert, so 
entsteht Im Rechner in elner Speichermatrlx, die in bekann- 
ten Techniken aufgebaut ist, durch die Eingaben der Wlnkel- 
lagen 24a und 24b des slch bewegenden Gegenstandes ein 
f lachenhaf tes Bild. Es wird dabei die Flachenvergrolierung 
im Blldraum, die Winkelbewegung„gegenUber dem Abwehrsystem 
und die Abstandsanderung durch die Laufzeit der Impulse 23 
bewertet, Daraufhin wird im Servotell 12 ein Horizontalservo 
32 angesteuert, der tiber das Stellglied 7 den Behalter 4 in 
Richtung des in den Wirkungskrels des Abwehrsystems eindrin- 
genden Objektes steuert, wobei ein Winkelgeber 32a die 
RUclcmeldung gibt, ob die Stellung mlt dem vom Reflektor 24 
detektierten Wlnkel Uberelnstimmt* 

Dasselbe geschieht in vertlkaler Richtung tiber einen Ver- 
tlkalservo 33, der ebenfalls mit einem Winkelgeber 33a 
RUckmeldungen an den Rechner gibt. Bewegt slch das Objekt 
welter und sind die Stellungen der Winkelgeber 32a und 33a 
mit den Spiegeldaten 24a und 24b identlsch, so wird ein 
Impuls in einen Ringzahler 3 4 eingespelst, der dafiir sorgt, 
daB ein erstes SekundargescIioB 6a ausgelost wird, Selbst- 
verstandllch wird in dem Rechner 30, sofern elne horizon- 
tale Geschvjindigkeit auftritt, d»h» das Objekt nlcht direkt 
auf das Abwehrsystem zufahrt, die Geschwlndlgkelt beriick- 
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slchtigt und im Horizontal servo 32 Uber eine RUckmeldung 
32a ein entsprechender Vorhaltev/lxilcel eingestellt, da iiber 
die Laufzeit der Impulse 28 die Entfernung genau bekannt 
ist. AuBerdem konnen die im Rechner 30 standig ausgewerfce- 
ten Ortungsdafcen zur Nachsteuerung eines Lenkf lugkorpers 
Uber ein Auswerteteil 36 verwertet werden. Die Lenksignale 
konnen dabei Uber Draht, Funk oder optische SignalUber- 
tragung gegeben v/erden, 

Nach dem Abschufl eines Sekundargeschosses wird der gesamte 
Kommandoteil fUr eine bestiramte Zeit, z.B, 10 sec, durch 
eine an den Rechner 30 angescblossene Totzeifcstuf e 35 ge— 
sperrt. Nach dieser Zeit wird, soweit noch Motorgerausche 
vorhanden sind, der Rechner 30 Uber den akustlschen Sensor - 
31 erneut eingeschaltet und die gesamte Umgebung abge- 
tastet. Bewegt sich das Objekt noch, z.B, well es nicht 
Oder nur an einer Stelle getroffen vmrde,die seine Fahr- 
tiichtigkeit nicht beeintrachtigt, so wird es erneut von 
dem Abwehrsystem erfaBt und Uber den Ringzahler 34 wird, 
sobald tJbereinstimmung samtlicher zu verarbeitender Daten 
erzielt ist, das nachste SekundargeschoB 6b zum AbschuB 
gebracht, Dieser Vorgang wiederholt sich solange, bis je- 
des, den Bereich des Munitions systems durchf ahrende Objekt 
liegengeblieben ist, 

Treten gleichzeitig zwei Objekte auf, so wertet der Rech- 
ner 30 die Entfernung der beiden Objekte und bekampirt je- 
weils das dem Ab weir system am nachsten stehende Objekt zu- 
erst. Sind die Entfernungen von zwei Objekten gleich, so 
wertet der Rechner von elnem Ref erenzpunkt im Ortungssystem 
die Wlnkellagen der beiden Objekte aus und es wird zuerst 
das Objekt bekampft, das von dem Ref erenzpunkt aus den 
klelneren Winkel aufweist. Der Rechner kann auch so pro- 
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grammiert werden, dafi er Ziele, die sich aus dem Aktions- 
radius des Abwehr systems bewegen, zuerst bekampft. 

In der Figur 6 ist die Auswerteschaltung eines passiven 
Ortungssystems dargestellt, das etwa entsprechend dem mit 
der Facetten-Linsen-Anordnung ausgestatteten optischen Sen- 
sor nach Figur 3 arbeitet. Das gesamte System mit dem Rech- 
ner 30 wird, wie bei dem AusfUhrungsbeispiel nach Figur 5, 
durch den akustischen Sensor 31 eingeschaltet. Die Abbil- 
dungen sich bewegender Objekte werden als von der Fotodetek- 
tor-Anordnung 22 empfangene elektrische Impulse in den 
Rechner 30 eingegeben. Eine Enttfemungsmessung durch die 
Laufzeit der Lichtstrahlen ist hierbei nicht moglich, die 
Auswertung der Bewegungsgeschwindigkeit sich bewegender Ob- 
jekte gegenilber stehenden Objekten geschieht hier durch die 
Vergrofierung der Bildflache beim Herannahen eines Objektes 
Oder durch die auf tretende Phasengeschwindlgkeit der Objekte, 
die am Abwehrsystem vorbeif ahren* Die Steuerung des Stell- 
gliedes 7 geschieht, vrie in Figur 5, Uber die Servo 32 und 
33 • Die Auslosung der SekundSrgeschosse 6a bis 6e wird eben- 
falls tiber den Ringzahler 34 betatigt, der die ZUndimpulse 
fUr die einzelnen TriebwerksanzUnder der Sekundargeschosse 
erzeugt. Diese Anordnung hat einen kleineren Wlrkungsradius 
als die Anordnung nach Figur 5, da ein^ Errechnen des Vorhal- 
tewinkels infolge der fehlenddn Abstandsmessung nicht m6g- 
lich ist. Bei Geschwindigkeiten von etwa 10 bis 20 m/sec 
eines Objektes und einem Abstand von etwa 100 m ist Jedoch 
rait Ublichen durch Raketen angetriebenen SekundSLrgeschossen 
noch eine vernUnftige Tref f erwahrscheinlichkeit erzielbar, 
wShrend das unter Figur 5 beschriebene Abwehrsystem in 
seiner Reichweite nur diirch die Tref f sicherheit der Geschosse, 
die durch ihre ballistische Bahr:|bedingt ist, begrenzt ist, 

-12- 



609883/0A52 



2336040 



- 12 - 

Mit dem gleichen Erfolg kann im Ortungsteil jede bekannte 
Ortungselnrichtung verwendet werden, so kann z.B. In elnem 
passlven Ortungsteil nach Pigur 6 ein Sensor verwendet 
werden, der auf Temper aturstralilung von Trlebwerken der 
sich dem Munitions system nahernden Objekte ansprlcht. 

Als aus dem BehSilter 4 zu verschleBende Sekund&rgeschosse 
sind alle Arten von Munition, wie z*B. panzerbrechende Ge— 
schosse, Raketengeschossei Brandmunltlon verwendbar. AuBer— 
dem konnen auch Raketen oder Lenkf lugkBrper mlt Zlelsuch- 
kopfen verwendet werden. Oabel braucht die Ausrlchtung des 
Nachsteuermechanlsmus nur ungefahrt effolgen. Die genaue 
Lenkung Ins Zlel wlrd dann durch den aktlven oder passlven 
Zlelsuchkopf vorgenommen* Bel der aktlven Anordnung, die 
z.B. mlt Laserdlodenlmpulsen arbeltet, kann bel der Zlel— 
erfassung durch Erkennen des Zleles Im Rechner die Laser- 
quelle zur Beleuchtung des Zleles herangezogen werden. Da— 
fUr 1st nur eln passlver Homing-Sensor In den FlugkSrper 
.notwendlgi der dlesen auf die beleuchtete Fl&che lenkt* Die 
Ausgangsslgnale des Rechners konnen dabel nlcht nur zur 
Ausrlchtung des Stellglledes verwendet werden, sondern 
auch ftlr die Zlelsteuerung von Lenkf lugkorpern Uber Punk, 
Draht oder optlsche Slgnalgebung vom BehSLlter aus. 

In der AusfUhrung nach Flgur 2, die durch Plonlere In Stel- 
lung zu brlngen 1st, kann das Abwehrsystem ohne el gene 
Stromversorgung seln, da hler elne ex t erne Versorgung mog— 
llch 1st. Ferner 1st elne Steuerleltung mSgllch, die elne 
Einschaltung des Abwehrsystems von auBen ermogllcht. Ferner 
sind Slcherheltselnrichtungen vorgesehen, durch die das 
Abwehrsystem eln- und ausschaltbar ist, damlt es von der 
eigenen Truppe gewartet werden kann. 

Patentansprtiche 
-13- 



609883/0452 



- 13 - 



2336040 



Messerschmitt-Bolkow— Biohm 
Gesellschaf-b ml-k 
beschrankter Haf tung 
M u n c h e n 



Ottobrunn , 20 • 6 o 197 3 
7573 

BS61 Hi/g8 



Pa-bent anspriiche 




\^ Abwehr system , insbesondere fur die PanzerbekSmpfung, 
mit eihem oder mehrere Sekundargeschosse enthaltenden 
und ein Stativ aufweisenden Behalter, wobei die Sekun- 
dargeschosse in der Wirkstellung des Behalters am Bo- 
den eine im wesentlichen horizontale Lage einnehmen 
und tiber eine Ziindeinrichtung auslosbar sind, dadurch 
gekennzeich.net ^ daB der BehSlter (4) 
ein von einem StelXglied betatigbares H3hen- und Sei- 
tenrichtgetriebe und eine Komiaandoeinrichtimg (14> 
aufweist^ die aus einem durch einen Sensor aufsteuer- 
baren Ortungsteil (13> mit Einrichtungen zur Or tung 
von sich am Boden bewegenden Objekten, aus einem Aus- 
werteteil (2) zur Auswertung der georteten Infoinna- 
tionen, zur Ansteuerung des Steligliedes sowie mit 
einer Einrichtung zur Auslosung der Ziindeinrichtung 
besteht, dies alles in derartiger Anordnung, daB bei 
Ubereinstimmung von Ortungsdaten und der Ausrichtung 
des Behalters mindestens ein SekundS.rgeschoB Oder 
Flugkorper ausldsbar isto 

2o Abwehrsystem nach Anspruch 1, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , daB das Ortungsteil (13) aus einem 
die Umgebung zeilenweise viber einen Spiegel abtasten- 
den passiven optischen Sensor (22) oder aus einem die 
Umgebung mit einer Facetten-Linsen-Anordnung (21) ab- 
bildenden Array besteht* 



14- 



609883/0452 



- 14 - 



2336040 



3. Abwehr system nach Anspruch 1, dadurch g e Ic e a n - 
zelchne-b , daB die KoBimandoeinrlch'tung (14) 
elnen passlven alcustlschen Sensor (31> aufwelsfc, und 
das Ortungs-bell (13) aus elnem durcA einen Motor ge- 
steuerten rundum horizontal und um einen WinJcelbercich 
von etwa 30^ vertikal suchenden Reflelctor (24) besteht, 
der Impulse eines Radarsensors (27) oder optischen 
Sensors (25) ref leJctiert* 

4« Abwehr system nach den Anspruchen 1 bis 3, dadurch 

gelcennzeichnet , daB im Auswerteteil (2) 
eln durch einen Weclcsensor (31) einsuschaLl tender Rech— 
ner (30) angeordnet istji in den die im Ortungsteil (13) 
mit dem Reflektor (24) erraittelte horizontale und ver— 
tikale Richtung sowie die mit dem Radarsensor (27) 
Oder optischen Sensor (26) £estgestellte Geschwindig— 
keit und Bewegungsrichtung des bewegten Objektes ein— 
gebbar ist, durch den von still stehenden Zielen her— 
riihrende Ortungsimpulse unterdrixckbaur sind, und daB 
die Ausgangssignale des Rechners dem Stellglied (7) 
zufEihrbar sind^ das aus einem Horizontal servo (32) 
und ein^ Horizontalwinkelgeber (32a) sowie einem Ver— 
tikalservo (33) und einem Vertikal winkelgeber (33a) be- 
stehty und daB dem Rechner ein RingzMhler (34) nachge-> 
ordnet ist, durch den bei thsereinstimmung der Servo— 
und Winkelgeberdaten eine Ziindung des ersten Sekund&r— 
geschosses (6a) auslosbar ist« 

5^ Abwehrsystem nach den Anspruchen 1 bis 4, dadurch 

gekennzeichnet ^ daB in seiner Ausbildung 
als eigenangetriebener Flugkorper der BehSlter (4) eine 
einen Fallschirm enthaltende Kappe 5 und einen in der 
Langsachse eines Triebwerksteiles (1) angeordneten 
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Stab (15) aufweist, der von dem zusaninengefalteteny 
voc.d«n Elndrlngen des S tabes lii dan Boden slch &ff- 
nentf«n Stativ (16) umachlossen ist. 

Abw^hraystem nach den Ansprtichen 1 bis 5, dadurch 
geJcennzetchnet , da© der Rechnej: (30) 
ttin* Totzeltstuf e ( 35 ) aufwelst, durch die das AbiMhx>- 
•ysi:en nach AbsdiuO det ersten SektindKrgeschossec (6a) 
ttlne vorelnstellbaire Zalt eperrbar und danach wieder 
•Inadhaltbar latt und daO durch den Rlngzfihler (34) 
nach Ortung ttelterer bewegter ObJeJcte fortlaufend die 
Zttttdung der welteren SekundargescKosae (6b bis 6g) aus- 
IttAbar 1st. 

Abwehrsystem nach den AnsprQchen 1 bis 6« dadurch 
gekennzelchnet , daa durch den Rechner 
(JO) sua den Blngaben des Ortungs tells (13) die unter- 
sohledllche Entfernung von zvrel avif gef aat«a bewegtikn 
Otoj^tsn derart ausWertbar sind, daS der Horizontal-* .- 
CS2) und Ve'rtUealservo (33)' ntu: durch paten des nihe-- 
lemn Objefctes auslBsbar let. 

JM>wehrsystem nach den Ansprtichen 1 bis 7, dadurch 
gekennzelchnet, dafl durch den Rechner 
(30) die Wlnkelstellungen von zwei glelch welt ent- 
femten bewegten Objekten derart auswertbar slnd»' daB 
nur die Da ten des Objektes den Horizontal- (32) xind 
Vetrtlkalservo (33) ausl&sen, die von elner vorgegebe«- 
nen lUlferenzgeraden den klelneren Wlhkel aufwelsm^ 
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9. Abwehrsystem nach den Anspriichen 1 bis 8, dadurch 

gekennzeichnet, daB als Sekundargeschosse 
(6a bis 6g) Lenkf luglcorper mit passiven oder aktiven 
Zielsuchkopf en verwendet werden. 

10. Abwehrsystem nach den Ansprtlchen 1, 3 und 9 , dadurch 
gekennzeichnet , daB der Sensor (27) im 
Ortungsteil (13) vorzugsweise aus einer Laserdiode be— 
steht, die das Zielobjekt zum Auffinden fiir einen mit 
passivem Zielsuchkopf ausgerlistetem Lenkf lugkorper (6) 
beleuchtet. 

11. Abwehrsystem nach den Anspriichen 1 bis 10, gekenn- 
zeichnet durch einen Auswerteteil ( 36 ) , in dem • 
die in den Rechner (30) eingegebenen Daten fiir die Steue 
rung und Ziellenkung der Lenkf lugkorper (6) welter ver- 
arbeitbar sind. 
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